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Il. HODNOCENI JEDNOTLIVYCH KRITERIi

Zadani mimofadné narocné

Hodnoceni ndrocnosti zaddni zavérecné prdce.

Zadani je velmi naroéné hlavné kvili experimentu s redlnym UAV poZadovanému v poslednim bodé. Také mnozstvi tkoll a
komplexnost praci jej ¢inni netrivialni.

Splnéni zadani spInéno s vétsimi vyhradami
Posudte, zda predlozend zdvéreénd prdce splfiuje zaddni. V komentdFi pfipadné uvedte body zaddni, které nebyly zcela
splnény, nebo zda je prdace oproti zaddni rozsifena. Nebylo-li zaddni zcela spinéno, pokuste se posoudit zdvaznost, dopady a
pfipadné i priciny jednotlivych nedostatkd.

Student ¢éasteéné spinil prvni étyfi body zadani, ale nespinil posledni paty bod, experiment s UAV. Toto by se dalo pochopit
vzhledem k obecné narocné praci s HW a Casté ndvaznosti na ostatni ¢leny tymu pracujici s HW apod. Nicméné student v
praci de-facto Uplné opomiji vyvijené metody pfizpusobit pro nasazeni s UAV, dokonce z prace neni ani patrné, pro jaky typ
letounu jsou metody navrhované, pro klasickou helikoptéru, vice-rotorovou helikoptéru, kluzdk, letadlo. Viechny tyto typy
letounti vyzaduji rizny model, rizné omezeni pohybu a jsou pro né vhodné jiné typy trajektorii.

Zvoleny postup rFeseni castecné vhodny

Posudte, zda student zvolil spravny postup nebo metody reseni.

Lze souhlasit s metodologii pro zpracovani informace ziskané z LIDARu, nicméné postup feseni pro ziskani mist, ze kterych se
ma objekt snimat, je vcelku naivni a student nevyuZiva velkou $ifi metod vyvinutou v tomto oboru. To samé Ize namitnout
pfi feSeni Uloh planovani trajektorii a TSP, kde se student znacné naivné pokousi vyvinout novou vhodnou metodu a ani zde
nediskutuje velmi rozsdhlou literaturu a rizné mozné pfistupy.

Odborna uroven E - dostatecné

Posudte uroven odbornosti zavérecné prace, vyuZiti znalosti ziskanych studiem a z odborné literatury, vyuziti podkladu a dat
ziskanych z praxe.

Student v praci ¢erpd prakticky jen z wikipedie a z tutoriall k implementacim metod, které pouziva. V praci neni citovana ani
jedna seridzni publikace, dokonce ani ty, které mél doporuceny v zadani, prestoZe je v praci reSen problém, ktery je
komunitou jiz delsi dobu FeSen a existuji dokonce i komeréni realizace umoziujici autonomni nebo poloautonomni inspekci
3D objekta.

Formalni a jazykova uroven, rozsah prace D - uspokojivé

Posudte sprdvnost pouZivdni formdlnich zdpist obsazenych v prdci. Posudte typografickou a jazykovou stranku.
Jazykové uUroven préce je spiSe nizsi. Kromé mnoistvi preklep(, prace obsahuje i nékolik hrubych gramatickych chyb.
Typograficka stranka prace je v pofadku.

Vybér zdrojl, korektnost citaci E - dostatecné

Vyjddrete se k aktivité studenta pfi ziskdvdni a vyuZivdni studijnich materidl( k feSeni zavéreéné prace. Charakterizujte vybér
pramenti. Posudte, zda student vyuZil vSechny relevantni zdroje. Ovérte, zda jsou vSechny prevzaté prvky fadné odliSeny od
viastnich vysledkd a tvah, zda nedoslo k poruseni citacni etiky a zda jsou bibliografické citace upiné a v souladu s citaénimi
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zvyklostmi a normami.

Jak bylo uvedeno vy3e, student volil citované zdroje ne Gplné vhodné a kromé wikipedie mél feéeny problém podrobit i
rozsahlejsi reSerdi literatury, kterd je v oblasti zpracovani senzorickych dat, planovani trajektorie i TSP velmi rozsahla.

l1l. CELKOVE HODNOCENI, OTAZKY K OBHAJOBE, NAVRH KLASIFIKACE

Shrrite aspekty zdvérecné prdce, které nejvice ovlivnily Vase celkové hodnoceni. Uvedte pfipadné otdzky, které by
mél student zodpovédét pri obhajobé zdvérecné prdce pfed komisi.

Kromé vySe zminénych obecnych vyhrad mam tyto konkrétnéjsi komentare a doplfiujici otazky.

1. Nastrané 25 je uvedeno, Ze kolizni mista vybrana pro inspekci jsou bez ndhrady vymazéna a proto neni mozné 3D
objekt kompletné snimat. Pfitom by ale nebylo tak obtizné nalézt korekéni mechanismus, ktery by pozici téchto mist
jen upravil a zarucil kompletni snimek. Pro¢ takovy mechanismus nebyl navrien? Napadd Vas mozny pfistup,
pfipadné jeho nesnaze?

2. Co je mysleno vymezenym prostorem uvedenym na strané 27. Je jim myslen pracovni prostor robotu? Pokud ano, v
praci je uvedeno, e ma byt volen tak, aby byl co nejmensi, ale zarover obsahoval cely skenovany objekt. Podle této
definice by ale v pfipadé objektu tvaru kvadr vymezeny prostor piedstavoval pravé tento kvadr a nezbyl by prostor
na vlastni pohyb robotu.

3. Ukaite, pro¢ A* poutivajici CebySovovu metriku jako heuristiku nemusi nalézt optimalini fedeni, jak uvadite na strané
35.

4. Nastrané 33 pouzivate A* s rdznymi heuristikami s pomoci kterych naleznete optimalini fedeni, jak sam uvadite.
Nicméné v dal3i kapitole 6.2 je pfedstaven algoritmus, ktery dané cesty zkrati a zoptimalizuje. To by ale znamenalo,
ze ten A* nenalezl optimum. Vysvétlete.

Celkové hodnotim praci jako spie podpriimérnou, student nesplnil celé zadani, ne¢erpal dostateéné z dostupné literatury, v
praci je mnoZstvi gramatickych, ale i faktickych chyb. Velka éast prace je vénovana v zadani jen okrajovému zpracovani 3D
mraku bodU a vlastni planovéani pohybu robotu a inspekce jsou popsany jen povrchné a nepfili§ odborné.

Predlozenou zavéretnou praci hodnotim klasifikaénim stupném E - dostateéné.
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